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Kecelakaan kereta api merupakan salah satu peristiwa transportasi. Salah 
satu masalah yang mengemuka adalah persoalan palang pintu perlintasan kereta. 
Kecelakaan yang sering terjadi umumnya disebabkan karena kelalaian petugas 
penjaga palang pintu. Faktor manusia dan teknologi sering menjadi sorotan dalam 
banyak kasus di perlintasan kereta api.  
Tujuan tugas akhir ini adalah merancang dan mengimplementasikan palang 
pintu rel kereta api otomatis dengan menggunakan arduino, sensor ultrasonic dan 
sensor inframerah. Basis pengetahuan palang pintu rel kereta api otomatis ini berisi 
prototype yang harus dilakukan berdasarkan informasi dari sensor. 
 













“Jika kamu bertaqwa, Allah akan membimbingmu.” 
~Surat Al-Baqarah:282~ 
 
“Selalu ada Allah untuk orang yang sabar.” 
~Surat Al-Anfal:66~ 
 
“Jika kamu bersungguh-sungguh, kesungguhan itu untuk kebaikanmu sendiri.” 
~Surat Al-Ankabut:6~ 
 
‘’Barang siapa keluar untuk mencari ilmu maka dia berada di jalan Allah ‘’ 
(HR.Turmudzi) 
 




“Pikirkan dengan otak, yakinkan dalam hati, lakukan bahwa kita bisa dan mampu 
untuk berkembang” 






Dengan segala puja dan puji syukur kepada Tuhan yang Maha Esa dan atas 
dukungan dan do’a dari orang-orang tercinta, akhirnya tugas akhir ini dapat 
diselesaikan dengan baik dan tepat pada waktunya. Oleh karena itu, dengan rasa 
bangga dan bahagia saya ucapkan rasa syukur dan terimakasih saya kepada: 
Kedua orang tua yang telah memberikan segalanya untuk saya, dukungan 
moril maupun materi serta do’a yang tiada henti untuk kesuksesan saya, karena 
tiada kata seindah lantunan do’a dan tiada do’a yang paling khusuk selain do’a yang 
terucap dari seorang ibu. Ucapan terimakasih saja tidak akan pernah cukup untuk 
membalas kebaikan bapak dan ibu, karena itu terimalah persembahan bakti dan 
cinta ku untuk bapak dan ibuku. 
Bapak dan Ibu Dosen pembimbing, penguji dan pengajar, yang selama ini 
telah tulus dan ikhlas meluangkan waktunya untuk menuntun dan mengarahkan 
saya, memberikan bimbingan dan pelajaran yang tiada ternilai harganya, agar saya 
menjadi lebih baik. Terimakasih banyak Bapak dan Ibu dosen, jasa kalian akan 
selalu terpatri di hati. 
Sahabat dan teman jurusan Teknik Komputer, tanpa semangat, dukungan 
dan bantuan kalian semua tak kan mungkin saya sampai disini. 
Terimakasih yang sebesar-besarnya untuk kalian semua, akhir kata saya 
persembahkan tugas akhir ini untuk kalian semua, orang-orang yang saya sayangi. 
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